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® Bearbeitungsanordnung mit einennBearbeitungsgerat 
32, einer Zentraleinheit 30 unci einem Obertragungsmittel 
34, wobei das Bearbeitungsgerat 32 zumindest einon Ko- 
dierer 38 zur Erstellung von kodierten Daten aus einer 
Vielzahl von Daten in dem Bearbeitungsgerat 32 und die 
Zentraleinheit 30 zumindest einen Dekodierer 44 zur Wie- 
derherstellung der Vielzahl von Daten aus den ubertrage- 
nen kodierten Daten aufweist und das Obertragungsmit- 
tel 34 zur Ubertragung der kodierten Daten von dem Be- 
arbeitungsgerat 32 zu der Zentraleinheit 30 ausgelegt ist. 
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1 Beschreibung 

tungsgerat und einer zugeordneten Zentraleinheit : ands chraubers 8, wie er im Stand der Technik verwepdet 

, Fig:- 1 zeigt eine schematische Se.tenansicht ernes .=^^2^3^8100^ 22 erforderlich, die das (Jerat 
wird "Zum Betrieb eines solcheo Bearbe.tungsgerates smd f^^*™™* der jdffltigen benotigten Funkuonen 
mit einer zugehorigenSteuerungs- und 

ineinerosolchenElektfc^Hands^ . ; , 

ein herkommlicher Handschrauber iyp lS cherv/eise eine folgende K-aDeioeieg g 
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ber 12, dem Startschalter 14 ); den IO/NIO »^^SSSSS5aS Kabeladem notwendig. Zwangsweise fuhren 
sensor 18 zu ubertragen, «t lyP 1 *^":^ 
solche aufwendigen und dicken Katel auch 

einen entsprechend hohen.K^ . 
suWen ausgesetzt sind, sind sie sehr storanfalhg und ™^ "f^™^ zur , st 5rungssicheren und zuverlas- 

DemgemiB ist e, eine Aufgabe. der Erfindung, el "^ zwischen einem Be- 

sigen und dabei kostengunstigen Ubemagung von 

men sind Gegenstand der Unteranspruche. . umfaBtein Bearbeitungsgerat, eine Zentraleinheit und -ein Ubertra- 
EineernndurigsgemaBe Bearbe^ngs^nordnung umfaBt ein J*^^f eUung von kodierten P*en auseinerW- 
gungsmittel. wobei das Bearbeitungsgerat ^g^^SS^Lo 
zahl von Daten in dem Bearbeitungsgerat und ^ 

kodieruhg) der Vielzahl von Daten aus den ubertngenen heit t t isL i„ s besondere kpnnen sonut 
tragung der kodierten Daten von dem Bearbeitungsgerai i* de m Bearbeitungsgerat vorgese- 

Jon dem Bearbeitungsgerat erfaBte Daten^bzw^Mgnale d -^ e ^ gung M des Ubertragungsmittels » 
hen ist. in kodierte Daten gewandelt . werden < (V felzahl von Daten) dekodierbar sind. 
? der Zenu a lei«iheitdurchdenDekod 1 erer , wieder ^1 Obe^gung der kodierten Daten ausgelegt. Jedoch ist es 

ebSSc"^ 
•^^^^ 
d ^i^^ 

gungskabel zwischen dem Bearbeitungsgerat u„d ^J-gSS3w?2K« keine weiteren Kabeladem zur D** 
BeameiiungsgeratmueinemUbe^^ 

gungskabel bereitzus.ellen. urn so auf e.n ""^^^^"Sia^^Biche™ Leistungsversorgungskabelbzw. - 
kdubgderZenttaleinheit n^^ ^ochfrequenztransformator sein, der die zu 

kabeladem eingesetzi. Der Ubertragungstransformato k an » to e ™ ^ kabe i aufmoduliert.Bevorzug 

^bertragenden kodierten Daten als 

e^^^ UrerS 8Clrcnm ^ ^ 
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ubertragung mittels eines zweiten Obertragungstransformators. der ebenfalls an das Leislungsversorgungskabel ange- 

^^M^'^^s.no^ng kann insbesondere eine V^rsorgungs- und/oder ****** sein. die 
SteuenmTssSnale und/oder Strom- bzw. Spannungsversorgungen fur das Bearbe.tungsgerat sieuern bzw. regeln kann. 

cSSfSE bevorzugten Ausfuhrungsform ist in der Zenlraleinheil zumindest em Kodierer zum Kodieren euw V.el- 
J^&^inheiisto in kodierte Zentraleinheitsdaten und in dem Bearbeuungsgerat zurmndest ein Dekodierer 
£ DekSeren 'der ubertragenen kodierten Zentraleinheitsdaten in die V.elzahl der Zentraleinheitsdaten vorgesehen 
3oi Se^gungsmitie. zur Ubertragung der kodierten Zentraleinheitsdaten von der Zentraletnhe,. »^-Bert» 
imgsgerat ausge 8 legf. Hierdurch ist es moglich. einen bidirektionalen kodierten Daten- bzw. S.gnaktrora Ziehen dem 
iLeseera. und der Zentraleinheit bereitzusteUen. Dieser Daten- bzw. S.gnalstrom von der Zentraleinheit zu dem 
leSeltunKeSl !£nn entweder Uber das Ubertragungskabel bzw. das Leistungsversorgungskabel oder uber e.n zusatz- 
lich bereiteestelltes Ubertragungskabel bzw. weitere Kabeladem erfolgen. 

G«S SS bevorzugtenVsfuhningsfonn weist das Bearbeitungsgerat zumindest einen Motorauf. der von dej Zen- 
traSeit steuerbar ist Bei dem Bearbeitungsgerat kann es sich somtt um beispielswe.se em Bohr-. Fras- und/oder 
Schraubeerat harideln, deren jeweiliger Motor insbesondere ein biirstenloser Gleichstrommotor son kann. 

£mal eTner tesonders bevorzugfen Ausfuhrungsform umfaB, die Zentraleinheit zunundest erne Ze^ro^erungs- 
einE die zur Bestimmung einer Hngangszeit eines Einganges eines Datensatzes der ubertragenen kodierten Daten ,n 
der SSeiLit und/oder eine WiederhersteUungszeit (Dekodierungszeit) emer W.edertierstellung (Dekodierung) ei- 
nes £"ensaL der Vielzahl der Daten in der Zentraleinheit und zur Berechnung einer Motorsteueningss.gnjausgabe- 
S aus deSgangszeit oder der WiederhersteUungszeit unter Beriicksichugung einer vorbesU^tenW^ und 
mertragungszeifausgelegt istunddie Zentraleinheit zur Ausgabe von Motorsteuerungssignalen an dem Motor, die zu 
der ^SrufgTs gnalausgfbezeit wirksam werden, ausgelegt ist Durch die Zeitprozessierungseinh«t istes moglich, die 
SitvSS Sie durch die Kodierung, Ubertragung und Dekodierung der Vielzahl von Daten bzw. kodierten Daten 
ScSeTnWuon bzw. Erzeugung in dem Bearbeitungsgerat und der Weiterverarbeitung der ZentndembeU auf- 
zu torrigieren bzw. bei der Steuerung des Motors zu beriicksichtigen ohne auf kostentrachtige Bauteile fux Hoch- 
feauenzSndungen zuriickgreifen zu miissen. Eine solche ProzeB- und Ubertragungsze.t wird s.ch insbesondere im- 
mTdan bonders bemerkba^ machen, wenn eine zeitlich hochprazise Steuerung bzw. Regelung des Bearbeitungsge- 
SSslnbrangigkei, von zuvor von demselben in die Zentraleinheit ubertragenen Daten vorgesehen ist Insbesondere 
ermog^ *» hochprazise Steuerung bzw Reg^ng ernes ' Hd™"""*- 

Seitungsgerates auch in Motordrehzahlbereichen. die aufgrund der. h.erbe! n.cht mehr vemachlass lg baren PrazeB- 
und Uberulgungszeit keine "Echtzeitsteuerung bzw. -regelung." mehr epiipglichen, einschheBlich der jeweihgen Dreh- 
winkellaeeh wahrend der.Bewegung tmd in der vorgesehenen Endposiuon. . . . 

Bevortugt werden hierbei einzelne Datensatze der kodierten Daten von dem Bearbeitungsgerat zu der Zentraleinheit 
our in einem^ignal-.bzw. DatenanderungsfaUiibertragen, d. h. ein neuer Datensatz kodierter Daten wird..,nuner nurdann 
- von dem Kodierer zu dem Dekodierer gesendet wenn sich der Datensatz von ^^^^^^^ h 
satz uriferscheiaet. Durch die Bestimmung der Eingangszeit des Eingangs.eines Datensatzes m der Zent^emheit durch 
die Zeitprozessierungseinheiuund der vorbestimmten ProzeB- und Ubertragungszett ist es folglich ^ c K^teue: 
runSignalausgabeztit insbesondere fur den Motor zu bestimmen. bei der Steuerungssignale m dem Bearbeitungsgerat 
wTrkstm werden miissen. umzeitlich richtig "synchronisiert" zu sein. Ein solches Steuerungss.gnal ist beisp.elswe.se d,e 
Spahnung bzw. die Stromstarke von einer der Motorphasen der Leistungsversorgung des, Elektromotors 

Bevorzugt umfaBt die Zeitprozessierungseinheit zumindest einen ersten und einen zweiten Timer, wobei der erste ti- 
mer zur Bestimmung der Eingangszeit und/oder der Wiederherstellungszeit.und der zweite Timer zur Besummung der 
Motorsteuerunesausgabezeit ausgelegt ist. . . ; * . -a 

Besonders bevorzugt ist der erste Timer als Aufwartszahltimer ausgelegt der jeweils yon emem vorbestunmten Aus- 
eaneswert zu einer Eingangszeit eines vorangegangenen Datensatzes der Ubertragenen kodjerten Daten bis zu einem 
Zielwerf zu der Eingangszeit des (spateren) Datensatzes aurwirts zahlt wobei die Zeitprozessierungseinheii zur Uber- 
gabe des urn die'PrbzeB- und Ubertragitngszeit korrigierten.Zielwertes an den zweiten Timer ausgelegt ist, derzweite Ti- 
mer ein Abwartszahlumer ist und von dem korrigierten Zielwert zu dem vorbesummten Ausgangswert abwarts.zahlt und 
die Zentraleinheit zur Ausgabe der Motorsteuersignale an den Motorzu.der Motorsteuerungssignalausgabezeit ausgelegt 
ist bei welcher der zweite Timer auf den vorbestimmten Ausgangswert gezahlt hat. . ., _ 

Bevorzugt ist der vorangegangene Datensatz einer von drei unmit.elbar vorangegangenen Datensajzen od e_r e.n vor- 
bestimmter Mittelwert aus diesen, besonders bevorzugt der erste unnuttelbar vorangegangene Datensatz. Bevorzugt 
1 zahlt der erste Timer von dem vorbestimmten Ausgangswert 0 zu der Eingangszeit des unnuttelbar vorangegangenen^ Da- 
tensatzes der ubertragenen kodierten Daten bis zu einem Zielwert, den er zur Eingangszeit des unmutelbar nachfolgen- 
den Datensatzes erreicht. und der zweite Timer zahlt von dem korrigierten Zielwert zu dem Atisgangswert.0 abwarts Der 
komS Zielwert ergibt sich hierbei aus dem Zielwert minus einem Wert, der der ProzeB- und Ubertragungsze.l ent- 
sprichl. Wenn der T.mer 2 den vorbestimmten Ausgangswert 0 erreicht hat, werden beispielswe.se. Motorsteuerungssi- 
enale zur Steuerung der Motorkommutierung ausgegeben. ; • ,; im :„j„ cl 

ErfindungsgemaB wird eine Verwendung von zumindest einem Kodierer in einem Bearbe.iungsgeral ^ zunundest 
einem DekJlferer in einer Zentraleinheit vorgeschlagen. wobei der Kodierer eine V.elzahl von Daten als ^£^P«" 
SiTrt und der Dekodierer die Ubertragenen kodierten Daten in die Vielzahl von Daten dekodiert und so e.ne Redukuon 
einer Obertragungskabelanzahl eines Ubertragungsmittels unter eine Datenleitungsanzahl des Bearbeilungsgerales bzw. 
Ahzahl der von dem Bearbeitungsgerat erfaBten unterschiedlichen Sensorsignalen bzw. Daten ermbgucht .nsbesondere 
unter vier. bevorzugt unter drei. Hierdurch ist es moglich. die Anzahl der benotigten Kabel bzw. Kabeladem zwischen ei- 
nem Bearbeitungsgerat und einer zugeordneten Zentraleinheit erheblich zu reduzieren. , 

Insbesondere wird die Verwendung einer erfindungsgemaBen Bearbeitungsanordnung mil e, "^e ,, P™" ss,eru ?8 ! !* 
einheit fiir Bearbeitungsgerate vorgeschlagen. die auch in einem hohen Drehzahlbereich gr6Ber.5000 UmdrehungenflVl.- 
nute insbesondere groBer 10000 Umdrehunger^vlinute arbeiten sollen. In diesen hohen Drehzahlbere.chen von Bearbe.- 
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Sn moglich. dadie enUprechenden Zettskaler, «£^ U ^^^^^ 

machen Die Veryvendurig einer erfindungsgemaBen Bear* ^nora JfeaMMtm Mitteln, die ledigUch e.ne typ - 

s^r^ 
«^ 

Zentraleinheitrnhfo^^ : w, " 

Kodieren einer Vielzahl von Daten in dem Bearteitungsgera . . y , r _ . . 

Obert^gen der kodienen ^ aider ^" n ^\SaW der Daieri in der Zeritraleinheit. ' - ; 

GemaB einer besonderen Ausfiihrungsfonn weist d* ^J^^jn k6dierte Zentraleinheatsdaten,- - 

Sungszeit) einer Wiederherstellung CD^^d^ o^^^*^^ und Sleue rungssignal.an das Bear- 
£ Berticksichiigung e,ner vorbestinunten ProzeB- JJ^S werd en. Die Steuerungssignale konnen msbe- 
S tungsgerat U.£tra g U die zu "*» Bearbeitungsgerates sein, 

sondere Versorgungsspannungen taw. 'JSron der Zentraleinheit ausgegeben werden. ^ 

rtie zu dem Zeitpunkt der Sieuerungssignalausgabezeit von aet " , ^ kodierten Daten aus einer ZeitdiHerenz 

ten Daten in der Zentraleinheit. n< . „„,_ ejn un mittelbar vorheriger Datensatz ist In diesem 

" B e?onde!s bevorzugt ist es hierbei, daB der vorhenge D K al ^S a nS des Datensatzes der ubertragenen ko- 
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Ffe.4cinBloclcscnaiiQiagraiuiuw»»iwx - 
•^^^^^ 

4S heit Lr erfindungsgemaBen Bearbeitungsan^ung ^ M& einer er sten ^^^ZSZ^ 
In Fig. 2 ist scheraatisch ein w ^ t ^ 1 ™* r S l SSr^ teU i DasBearbeitungsgeratistein HandschiauberSZ 
= dungsgemaBen Bearbeitungsanordnung ^^^^SS^^ « umfaBt. Der Motorlagegeber 12 ist 
der einen bttrstenlosen Gleichstrommotor 36 nut M «™Twiw»r als Sender dient. Startschaltersignale bzw -daten 
Sber ein vieradriges Kabel mit dem Kodierer 38 verbunden wekheral 5 ^en ^ ^ ^^gcs 

50 l^retmmanueUzubedienendem 

Kabel in den Kodierer 38 eingespeist. Der Mo ^^^^^^^^^^^^^^ ^ 

ftungs bzw. Motorversorgungskabel und ein weia £.^XSn einer gemeinsamen Schutzarmierung bereuge- 
- s unlsversorgungskabel und das DatenUber^gungskabeUnd h.erbe. m e 8 ^ ^ das sig?al . bzw: Daten- 
60 SfDaTM^rsorgungskabd 

65 s teuereinh e it48sindnichtdarge S tellt. , . r7Weiten Aosfiihrungsform einer erfindungsgennaBen Be^iwng 
" tn Fie Visi eine schematische Blockansicht einer zweiten Ausi » f h fom , wird merbe , ein Ubertragungs 
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Kodierers 38 und Dekodierers 40 uber die Leistungs- bzw. Motorleistungsversorgungskabel zu scnden bzw. empfangen. 
Auf daszusatzliche zweiadrige Signal- bzw. Dateniibertragungskabel. das in der in Fig. 2 datgestellten Ausfuhrungsform 
verwendet wird kann dadurch verzichtet werden. Der Obcrtragungslransformalor 50 ist ein Hochfrequcnzlransformator, 
der die Dalcn bzw Signale auf zwei.Kabeladem des Motorversorgungskabels hochfrequent aufmoduliert. Die Gesamt- 
zahl der fur das Obertragungsmittel notwendigem Kabeladem kann somit bis auf drei Kabeladem reduziert werden. pas 

: Motqryersorgungskabel ist ein herkprnrriliches Standardslromkabel, welches wesendich giinsuger als ein 18-adriges 
SpezialaWhluBkabel ist, das im Stand der Technik verwendet wird (vergleiche Fig. 1). *'t»*j 

Ffe. 4 zeigt eine dritte Ausfuhrungsform der erfindungsgemafien Bearbeitungsanordnung 32. Im Unterschied zu der in 
Fig 3 dargesteUten Ausfuhrungsform wird hierbei die Leistungsyersorgung des Kodierers 38 und des Dekodierers 40 

" des Bearbeitungsgerates 32 von einem getrennten Obertragungstransforrhaior 52 ubernommen, der zusalzbchzu dern 
Obertragungstransformator 50 vorgesehen ist, wodurch eine Verbesserung der Ubertragungseffizienz und Sicherheit von 
Daten und Leistungen ermbglicht wind. ™ i » « j L 

Im folgenden wird die Arbeiis weise der erfindungsgemaBen Bearbeitungsanordnung 32, hiei; em Heku;o-HanQ^nrau- 
ber erlautert Ein Schraubvorgang mittels des Elektro-Handschraubers 32 wird durch em BetaUgen des Startschalters 14 
auseeldst. Samtliche in dem Handschrauber 32 erfafite Sensordaien bzw. -signale, insbesondere die des Motorlagegebers 
12, des Startschalters 14, des Drehmomentsensors 18 und des Drehwinkeisensors 16 werden dem Kodierer 38.des Hand- 
schraubers 32 zugefuhrt. Andern sich ein oder mehrere Signale dieser genannten Sensordaten, so sendet der Kodierer 38 
die Daten als einen kodierten Datensatz uber das Obertragungsmittel 34 an die Zentraleinheit 30. Dort wird der Datensatz 
der ubertragenen kodierten DatenA'on dem Dekodierer 44 empfangen und nachfolgend in die ursprungliche Vielfalt der 
Daten dekodiert. Zur weiteren ^rarbeitung der Daten sowie zur eigentlichen Steuerung des Handschraubers 32 wird die 20 
Vielzahl der Daten von dem Dekodierer 44 uber ein vieladriges Kabel nun einer Schraubersteuereinheit 48 ubergeben, 
die zur Steuerung des Handschraubers 23 ausgelegt ist. Abhangig von den in der Zentraleinheit 30 empfangenen kodier- 
ten Daten, erfoigt eine Steuerung des Schraubermotors durch geeignete Steuerung der Motorkommuderung, auf die spa- 

. ter noch detailiert eingegangen wird. <*. ■ - - , . . • . • ■ 

Zusatzlich werden von dem, Kodierer 46 in der Zentraleinheit 30 Kontrollsignale an den Dekodierer 40 in dem Hand- 25 

" schrauber 32gesendet, urn so mittels der Leuchtioden 20a, 20b dem Bediener eine Ruckrneldung geben, ob der Schraub- 
vorgang ordnungsgemaB durchgefuhrt wird bzw. beendet ist. In diesem Fall leuchtet die ; Kontroll-LED 20a (griin), im 
Fehlerfall leuchtet die Kontroll-LED (NIO, rot). ■ , _ 

• : Die Betriebsweise der Bearbeitungsanordnung wird im folgenden anhand der RuBdiagramme von Fig. 5 und 6_ weiter 
verdeutlicht -werden. Zunachst soli anhand von Fig. 5 die Betriebsweise des Kodierers 38, des Handschraubers 32 be- 
schrieben werden Betatigt der Benutzer den Startschalter 14 des Handschraubers 32, so wird das Startschaltersignal 14 
des Startschalters 14 und die Motorlagegeberdaten (Hallsensordaten) des Motorlagegebers 12 von dem Kodierer 38 aus- r 
gelesen bzw.. empfangen. Andern sich von einem Datensatz zum darauffolgenden Datensatz die Motorlagegeberdaten 
(Hallsensordaten) so werden die Daten in dem Kodierer 38 kodiert und uber das Ubertragungsmittel 34 an den Dekodie- 
rer 44 in derZentraleinheir30 gesendet. In dem Dekodierer 44 werden die ubertragenen kodierten Daten nachfolgend de- 

. kodiert und-weiterverarbeitet, was anhand von Fig. 6 genauer beschrieben werden wird. 1st. der Wert des Start-Signals 14 
des Startschalters 14 gleich dem Wert "STOP", so wird ein Stop-Kommanto an den Dekodierer 44 in der Zentraleinheit 
30 gesendet und der Schraubvorgang beendet. Hat jedoch das Start-Signal einen anderen. Wert, so erfoigt. ein weiteres 

• Auslesen und Vergleichen der Sensordaten im Handschrauber 32 durch den Kodierer 38. Folglich werden von dem Ko- 
dierer 38 nur Daten an den Dekodierer 44 gesendet, wenn eine Anderung der Hallsensordaten bzw. der Motorlagegeber- 
daten vorliegt. Typischerweise weist ein ubertragener Datensatz eine GroBe von zurnindest vier, typischerweise acht oder 
sechzehn Bit auf. . - - .. ; ■ - o " a 

Die Betriebsweise des Dekodierers 44 der Zentraleinheit 30 soil im folgenden anhand des RuBdiagrarnmes von ¥ ig. o 

' inaher erlautert werden. Dieses HuBdiagrarnm bezieht sich hierbei auf eine Ausfrhrungsform. der Bearbeitungsanord- 
nung die besonders fur Handschrauber geeignet ist, die auch in einem hohen Drehzahlbereich uber 5000 Umdrehungen/ 
Minute eingesetzt werden sollen. Bei derartig groBen Drehzahlen steiu.sich das Problem, daB kerne" Echtzeitsteue^ung' , 
des Motors des Handschraubers 32 rnehr von der Zentraleinheit 30 erfplgen kann, da eine ProzeB-. und Ubertragungszeit 
At nicht rnehr vemachlassigbar gegenuber den typischen Kommutierungszeiten des biirstenlosen Gleichstrommotors ist, 

' da die tJbertragung zwischen dem Kodierer 38 .und dem Dekodierer .44 typischerweise mit einer Datenubertragungsge- 
schwindigkeit von wenigerals 50 kBaud erfoigt: Urn jedoch eine talsachliche "Echtzeitsteuerung" der Motorkonunutie- 
rung des Handschraubermotors 36 vornehmen zu konnen, ware eine urn GroBenordnungen hohere Datenubertragungs- 

! rate notwendig. Eine hiertur notwendige MHz-Elektronik ware jedoch aus Kosten-, Zuverlassigkeits- und BaugroBen- 
grunden unvorteilhaft. > . * t y 

Die in Fig. '6 beschriebene Ausfuhrungsform lost dieses Problem durch einen Einsalz einer Zeitprozessierungseinneit, 
die eine Korrektur bzw. eine Besummung einer Ausgabezeit T 2 von Moiorsteuerungssignalen bzw. Motorversorgungs- 
signalen anhand einer von der Zentraleinheit 30 bestimrnten Eingangszeit T x eines Datensatzes. der ubertragenen kodier- 
ten Daten vomimmt. Alternauv zu der Bestimmung der Eingangszeit 1\ eines Datensatzes der kodierten ubertragenen 
Daten in der Zentraleinheit kann hierfur auch eine WiederhersteUungszeit (Dekodiemngszeit) iy besumml werden. Un- 
ter der WiederhersteUungszeit Tr wird dabei derjenige Zeitpunkt versianden, bei welchem die Vielzahl der Daten von 
dem Dekodierer 44 aus dem Datensatz der ubertragenen kodierten Daten wiederhergestellt worden ist. r 

GemaB Fig. 6 wird ein Timer 1 . der als Aufwartszahltimer ausgelegt ist, auf den Wert 0 gesetzt und gestartet, wenn ein 
"START-Signar von dem Kodierer 38 empfangen wird. .Nachfolgend wird gepriift, ob.die Daten des Motorlagegebers 
(Hallsensordaten) sich geandert haben. 1st das der Fall, so ist ein neuer Datensatz der kodierten Daten von dem Dekodie- 
rer 44 der Zentraleinheit empfangen worden. Daraufhin wird der Wen des Timer 1 ausgelesen (Timer 1 = XT X ). Dieser 
Wert XTi des Timers 1 laBt sich folglich einer Zeit T, zuordnen, die zwischen zwei Eingangen unrnittelbar nachfolgen- 65 
der Datensatze von kodierten Daten in der Zentraleinheit 30 vergangen ist Von diesem Zeitwert XTi wird nun zur Kor- 
rektur der ProzeB- und Ubertragungszeit At ein ProzeB- und Oberlragungszeilwen XAt abgezogen. Dieser Wert wird ei- 

. nerh Timer 2, der als Abwartszahlumer ausgelegt ist, ubergeben wonach dieser gestartet wird. Zusatzlich wird.das Kom- 
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^ ' ' , n Werterhaht.Wirdhachfolgend 

a~< Handschrauberniotors 36 urn einen ™* , tareits abgelaufen 

muuenings^er^^ 

kein Stop-Signal von dcm Kodierer _3S ^ederholt sich der Abtauf ,der g? Stop . Siglia i empfangen 

5 ^enKolmuuerungssignale^ 

Fie. 7 zeigtin einem S«gn^Pf" nu ^.^ l "".J Liner Durchlauf durch das in Fig. " madsch als Rechteckspan- 

Bezugszeichenliste 
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g Handschrauber 
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faicuu«*'»i'*r < 

' ~ i • : 'hpit ttoVund einem Dbertragungs- 

mittel (34), wobei das BeaAeitungsgeraHW) dic ^^einheit ^SUistiind das Ubertra- 

IBearteiiungsanotdnungnachAnspruchl, smitte l (34) zumindest ein flcxibles Ka- 

kodiertenDatenausgelegust. 2 bei das ubertragungsnuttel _(M) zun 

bel umfaB., welches das ^^Z , ^ das Kabel * ^iS^Straleinheit (30) bereit- 
4. Bearbeitungsanordnung nach Ans^ 

Uchzu einem Leistungsvcrsorgungskabe! iweiad riges Leistungsversotgungska- 

^ irarbeiiungsanordnung nach einem ^er^ 
traleinheitsdaten in die Vieizani 
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traeune der kodierten Z*ntxaleinheilsdaten von der Zenlraleinheii (30) zu dem BearbeUungsgerat (32) ausgelegt ist 

8 Bearbeitungsanordnung nach einem der vorahgegangenen Anspriiche. wobei das Bearbeilungsgeral (32) einen 
Motor (36) aurweist, der von der Zentraleinheit (30) steuerbar isl und das BearbeUungsgeral (32) insbesondere ein 
Bohr- FrSs- und/oder Schraubgeratjst. . ,.. • . ■ - 

9 Bearbeitungsanordnung nach Anspruch 8. wobei der Motor (36) ein burstenloser Oieichstrornmptor isl 

10 Bearbeitungsanordnung riachAnsprucb 8 oder 9, wobei die Zentraleinheit (30) zurnindest ejne ^prozessie- 
rungseinheif umfaBu die zur Bestimmung einer Eingangszeit (T,) eines Eingangs eines ; J^teiisatzes iQT ^er- 
iraeenen kodierten Daten in der Zenlraleinheii (30) und/oder einer Wiederherstellungszeit (T O einer Wiederhersiel- 
lung (Dekodierung) eines Datensatzes (N*) der Vielzahl der Daten in der Zentralemheit (30) und zur Berechnung «- 
ner Moiorsteuerungssignalausgabezeit (Tz) aus der Eingangszeit (T;) oder der WiederhersleUungszeU (TO unter 
BerucksichUgung einer vorbesummten ProzeB- und tJbertragungszeit (At. Af) ausgelegt ist und die Zentraleinheit 
(30) zur^usgabe von Motorsteuerungssignalen an den Motor (36), die zu der Motorsieuerungssignalausgabezeit 
(Ti) wirWsarri "werden^ ausgelegt ist. ? *"* • * . • 

11 Bearbeitungsanordnung nach Anspruch 10. wobei die Zeitprozessierungseinheit zurmndest einen ereten und ei- 
nen zweiten Timer umfaBt, wobei der erste Timer zur Beslimmung der Eingangszeit (TO und/oder der Wlederher- 
steUungszeit (Ti") und der zweite Timer zur Beslimmung der Motorsteuerungsausgabezeit (Tr) ausgelegt isl 

12 Bearbeitungsanordnung nach Anspruch 1 U wobei der erste Timer als Aufwartszahlumer ausgelegt ist, der je- 
weils von einem vorbestimmten Ausgangswert (Timer 1 = 0) zu einer Eingangszeit eines vomengen Datensatzes 
(N-a) der uberiragenen kodierten Daten bis zu einem Zielwert (Timer 1 = XT0 zu der Eingangszeit (TO des Ein- 
gang des Datensatzes (N) aufwarts zahlt, . . - 
die Zeitprozessierungseinheit zur Obergabe des urn -die ProzeB- und Ubertragungszeit (At) komgierten Zielwerts 
(XT^XAt) an den zweiten Timer ausgelegt ist, ' ^ ~ v-r va \ 
der zweite Timer als Abwartszahltimer ausgelegt ist und von dem korrigierten Zielwert (Timer 2 - Xl^XAt) zu 
dem vorbestimmten Ausgangswert (0) abwarts zahlt und 

die Zentraleinheit (30) zur Ausgabe der Motorsteuersignale an den Motor zu der Motorsteuerungssignalausgabezeit 
(TV) ausgelegt ist, bei welcher der zweite Timer auf den vorbesumrnten Ausgangswert (Timer 2 = 0) gezahlt hat 
13. Bearbeitungsanordnung nach Anspruch 12, wobei der vorherige Datensaiz (N-a) einer von drei .unmittelbar 
vomergehendenDatensatzen(N-3;N-2;N-l)ist. . . ^ . 

14 Verwendung von zurnindest einem Kodierer (38) in einem Bearbeilungsgeral (32) und zunundesLeinem Deko- 
dierer (44) in einer Zentraleinheit (30), wobei der Kodierer (38) eine Vielzahl von Daten als kodierte Daten ^odiert 30 
und der Dekodierer (44) die uberiragenen kodierten Daten in die Vielzahl von Daten dekodiert und saeine Reduk- 
tion einer Ubertragungskabelanzahl eines Ubertragungsrnittels unter eine Datenleitungsanzahl des Bearb^tungsge- 
rats (32), insbesondere unter 4, bevorzugt unter 3, ermoglicht. ' ' - - „ v 

15 Verwendung einer Bearbeitungsanordnung nach einem der Anpriiche 10-13 fur ein Bearbeilungsgeral (32), das 
auch in einem Drehzahlbereich groBer 5000 Urndrehungen pro Minute, insbesondere groBer 10000 Umdrehungen 
pro Minute arbeiten soli. . , . . -.Vms -> 
16. Verfahren zur Ubertragung.von Daten zwischen einem Bearbeitungsgerat (32) und etner Zentraleinheit (30) nut 

folgenden Schritten: - . " ■ 

Kodieren einer Vielzahl von Daten in dem Bearbeitungsgerat (32).in kodierte Daten, 

"Ubertragen der kodierten Daten zu der Zentraleinheit (30) und ■ . n \ M 

Dekodieren der iibertragenen kodierten Daten in die Vielzahl der Daten in der Zentraleinheit (30), 
17 Verfahren nach Anspruch 16 mit folgenden zusatzlichen Schitten:-.. 

Kodieren einer Vielzahl von Zentraleinheitsdaten in der Zentraleinheit (30) in.kodierte Zentraleinheitsdaten, 
Ubertragen der kodierten Zeniraleinheitsdaten zu dem Bearbeitungsgerat (32) und ; . 
Dekodieren der uberiragenen kodierten Zentraleinheitsdaten in die Vielzahl der Zeniraleinheitsdaten in dem Bear- 

lTverfa^ Anspruch 16, wobei die Zentraleinheit (30) eine Steuerungssignalausgabezeit (Ti) aus einer 

Eingangszeit (T x ) eines Datensatzes (N) der iibertragenen kodierten Daten in der Zentraleinheit (30) und/oder einer 
Wiederherstellungszeit (TO einer WiederhersteUung (Dekodierung) eines Datensatzes (N 1 ) der Vielzahl der -Daten 
in der Zentraleinheit (30) unter Beriicksichtigung einer vorbestimmten ProzeB- und Ubertragungszeit (At, At) be- 
siiinmt und Steuerungssignale an das Bearbeitungsgerat (32) ubertragt, die zu der Steuerungssignalausgabezeit (T 2 ) 

wirksam werden. * \ * y \i _ n , . 

19 Verfahren nach Anspruch 18, wobei die Zentraleinheit (30) die Eingangszeit (TO des Datensatzes (N) der ko- 
dierten Daten aus einer Zeitdifferehz zwischen einem Eingang zurnindest eines- vorheri gen Datensatzes (N-a) und 
dem Eingang des Datensatzes (N) der kodierten Daten bestimmt. . : 

20 Verfahren nach Anspruch 19, wobei der vorherige Datensaiz ein unmitlelbar vorhenger Datensatz (N-l) ist. 

21 Verfahren nach Anspruch 20, wobei die Steuerungsausgabezeit Oz) der Eingangszeit (T,) des_ Datensatzes der 
iibertragenen kodierten Daten (N) urn eine Zeilspanne nachfolgt, welche die urn die ProzeB- und Ubertragungszeit 
(At) verringerte Eingangszeit (TO ist. . ■ . .... • 
22. Verwendung eines Verfahrens nach einem der Anspriiche 18t-21 in einer Steuerung von Hochprazisionsbear- 
beitungsgeraten (32), bei denen eine hochprazise Werkzeugwinkelsteuerung unabhangig von der Betriebsdrehzahl, 
insbesondere von mehr als 5000 Umdrehungen pro Minute und insbesondere mehr als 10000 Umdrehungen pro Mi- 
nule notwendig ist. . . / . . ; 

Hierzu 5 Seile(n) Zeichnungen , . 65 
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NOVELTY - The working installation comprises a working tool (32), a 
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one coder (38) for data from the tool, and the central unit at least a 
decoder (44) for reconstruction of the original data from the 
transmitted coded ones, the cable transmits the coded data from tool to 
central unit. Preferably a two-core flexible cable is used as an 
addition to a power supply cable. The tool may contain a transmission 
transformer for coded data transmission over the power supply cable, 
the central unit may be a supply and/or control unit. 

DETAILED DESCRIPTION - INDEPENDENT CLAIMS are included for the data 
transmission method and use of the installation. 

USE - For a motor driven working tool for a resolution range 
exceeding 10000 rpm. , such as a screwdriver. 

ADVANTAGE - Interruption- free, reliable, and low-cost operation. 

DESCRIPTION OF DRAWING (S) - The figure shows block circuit of an 
example of the installation 

working tool (32) 

central unit (30) 

transmission cable (34) 

coder (38) 

decoder (44) 
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(54) REAL TIME CONTROL METHOD 

(57) Abstract: 

PROBLEM TO BE SOLVED: To stably control a motor in 
real ' time through interrupt processing that is executed 
with, an interrupt signal which is periodically generated 
as a start by a controller variable in the time from 
Interrupt signal occurrence till interrupt processing start. 

SOLUTION: : An external timer is provided, an elapsed 
time T n from the proceding interrupt processing start 
time till interrupt processing start time of this time 
is measured, an error time t n from interrupt signal 
occurrence 1 till the interrupt processing start ts 
operated based on the time T n and average elapsed time 
T a , .change quantity X„ of a position in the time t n is 
operated, correction position deviation &Pxn ' s 
calculated by correcting the position deviation ^P n of 
the detection position P n of a motor 1 and a target 
position CP n according to the quantity X n and a control 
signal CV n to control the motor 1 is operated based on 
the deviation aP™- 
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